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(54) Htf c: POSITIONING DEVICE FOR A WORKPIECE HOLDER WORKFIECES 

(54) Bezeicbnung: POSmONIERVORRICHTUNG FOR WERKSTOCKTRAGER ODER WERKSTOCKE 




(57) Abstract: The invention relates to a positioning device (1) for woikpiece holders (6) or wo^ieces (8) that are held or guided 
^ by a multiaxis manipulator (2). The positioning device (1) has at least one locating device (9) in which the workpiece holder (6) and 
^ the woikpiece (8) can be movably s^>poited in one or several axes (15) and oriented in dififeient positions. The locating device (9) 

has at least one centering siqiport preferably embodied as a prism or cone and mounted in a stationaty or movable stand ( 1 0). 

O (57) Znsammenfassung; Die Eifindung betrifit eine Positioniereinrichtung (1) fUr Wokstacktr^er (6) oder WerkstQcke (8), die 
^ von einem mebrachsigen Manipulator (2) gehalten und gefUhit werden. Die Positioniereinrichtung (1) hat dabd mindestens eine 
^ Aufnahmevorrichtung (9), an der der WeikstQcktrdger (6) und das WeikstOck (8) in ein oder mehieren Achsen 

^ [Fortsetzmg aufder nSchsten Seite] 
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(84) Bes timmiing sfiteflten (rp^innnl)t eun^Sisches Patent (AT, 2ur Erkldnmg der Zweibuchstaben-Codes, und der anderen 
BE,CH.Cy,DaDK,ES,FI,FR,GB,GR,IE.n;LU,MC. AbkUrzungen wird aitf die EHddrungen CGuidance Notes on 
NL, FT, SE). Codes and Abbreviations") am Anfimg jeder reguldren Ausgabe 

der per -Gazette verwiesen. 

VerSffentlidit: 

— Mit mtemationaJem Recherchenbericht 

— Vor Ablatrf der fUr Andenmgen der Ansprilche geltenden 
Frist; Verdffentlidiung wird wiederholt, falls Andenmgen 
eintreffen. 



(IS) beweglich abg^tfitzt sind und in untecschiedlichen Lagen orientiert werden kfinnen. Hi^bei hat die Aufhahmevoirichtung 
(9) mindestens eine Zentneraufoahme, die vorzugsweise als Piisma oder als Konus ausgebildet ist imd an einem ortsfesten oder 
beweglicfaen Gestell (10) angeordnet ist 
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BESCHREIBUNG 

Positioniervorrichtunq fur WerkstacktrSger oder Werkstucke 

Die Erfindung betrifft eine Positioniervorrichtung ftir 
WerkstOcktrager oder Werkstucke, die von einem 
mehrachsigen Manipulator gehalten und gefuhrt werden mit 
den Merkmalen im Oberbegriff des Hauptanspruchs. 

In der. Praxis ist es bekannt, dafi mehrachsige 
Manipulatoren, insbesondere mehrachsige Industrieroboter, 
Werkstucktrager oder Greif einrichtungen mit ein oder 
mehreren Werkstucken halten und fOhren. Die 
Positioniergenauigkeit hangt von der Bahngenauigkeit und 
der Steifheit des Roboters ab. 

Aus der Praxis sind ferner Drehtische als 
Positioniervorrichtungen fur WerkstUcke bekannt. Die 
Werkstucke mussen hierbei umgespannt und auf dem Drehtisch 
positioniert werden. Sie konnen dann von einer 
Bearbeitungsvorrichtung bearbeitet werden. Nach Beendigung 
des Prozesses mUssen die Werkstiicke wiederum umgespannt 
und weitertransportiert werden, Anstelle von Drehtischen 
werden auch Drehtrorameln oder Drehwandepositionierer 
eingesetzt. Diesen Geraten ist auBerdem der Nachteil zu 
eigen, dalJ sie wegen ihrer beschrankten Kinematik auch 
keine optimale Prozelilage und -orientierung fur die 
Werkstiicke bieten. 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine 
Moglichkeit zur besseren und genaueren Positionierung von 
WerkstUcktragern oder Werkstucken aufzuzeigen, welche von 
einem mehrachsigen Manipulator gehalten und gefuhrt 
werden. 
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Die Erfindung lost diese Aufgabe mit den Merkmalen im 
Hauptanspruch . 

Die erf indungsgemaiie Positioniervorrichtung bietet eine 
wesentliche Verbesserung der Positioniergenauigkeit . Der 

5 Manipulator stiitzt den Werkstucktrager oder das Werkstuck 
an der Positioniervorrichtung ab. Zudem hat die 
Positioniervorrichtung eine Aufnahmevorrichtung, die eine 
bewegliche Abstutzung mit ein oder mehreren 
Bewegungsachsen erlaubt. Dadurch kann der Manipulator den 

10 WerkstOcktrager oder das WerkstUck in unterschiedlichen 
Lagen orientieren, ohne die Abstutzung der 
Positioniervorrichtung zu verlassen. Das Werkstuck kann 
dadurch in verschiedene bearbeitungsgiinstige Lagen 
gebracht werden, 

15 

Bei einem Schweiliprozeli kann das Werkstuck z.B. zumindest 
weitgehend in einer fur das Schweilibad gunstigen' 
Wannenlage gehalten werden. Zudem ergibt sich eine bessere 
Zuganglichkeit fiir die zugeordneten 

20 Bearbeitungsvorrichtungen, insbesondere fiir 

Arbeitsroboter . Durch die Positioniereinrichtung und die 
zusatzliche WerkstOckabstiitzung kann der Manipulator oder 
Positionierroboter hSher belastet und in gewissen 
Bereichen auch gezielt und kontrolliert bis an die 

25 Sicherheitsgrenze belastet werden. Zudem ist es mOglich, 

daB in einem verketteten Zellensystem eine Weitergabe des . 
Werkstiicks beziehungsweise Werkstucktragers in die 
Folgezellen geschehen kann. Die erf indungsgemaiie 
Positioniervorrichtung laiXt sich in Verbindung mit 

30 unterschiedlichsten Werkstiickbearbeitungsprozessen und 

Bearbeitungseinrichtungen einsetzen. Hierbei ergeben sich 
auch Vorteile fur die Qualitatssicherung. 

Von besonderem Vorteil ist eine mehrachsige Orientierung 
35 tiber eine als Prisma oder Konus ausgebildete 
Zentrieraufnahme. Diese bietet eine 

Orientierungsmoglichkeit in drei Schwenkachsen. Durch 
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zusatzliche translatorische Bewegungsachsen kann auch eine 
sechsachsige Orientierungs- und Positionierungsmoglichkeit 
geschaffen werden. Dies bietet besondere Vorteile bei der 
Einhaltung der optimalen Bauteillage auch bei gekrUmmten 
5 Bahnen durch synchrones Verfahren des Manipulators und des 
Arbeitsroboters . 

Wenn das Werkstuck an einem Werkstucktrager gespannt ist 
und mit diesem positioniert wird, kann uber den 

10 Werkstucktrager auch der Werkstucktransport realisiert 
werden. Dabei konnen Umspannarbeiten ent fallen. Die 
Automationsf lexibilitat steigt. Wartungsarbeiten am 
Werkstucktrager konnen offline geschehen, wodurch die 
AnlagenverfUgbarkeit steigt. Ferner ist eine zeitliche 

15 Entkoppelung des manuellen Einlegevorgangs vom 
Bearbeitungsvorgang moglich. Bei Verwendung 
unterschiedlicher WerkstQcktrSger ist zudem ein Typenmix 
ohne grSIieren Aufwand moglich. Hierbei werden die 
Werkstticktrager uber standardisierte Werkzeugwechsler an- 

20 bzw. abgekoppelt. 

Die Erfindung erm5glicht es ferner, die 
Bearbeitungsschritte und damit die Zahl der zu 
durchlaufenden Bearbeitungsstationen zu reduzieren. Durch 

25 die bessere OrientierungsmSglichkeit von Manipulator und 
Arbeitsroboter kOnnen eine grOliere Zahl von 
Bearbeitungsschritten mit den gleichen Werkzeuggeometrien 
erledigt werden. Dies ist unter anderem auf die bessere 
Zuganglichkeit des WerkstOcks zurUckzufuhren. Hierbei ist 

30 es insbesondere gunstig, wenn der Werkstucktrager vom 

Manipulator und der Positioniervorrichtung an zwei weit 
auseinanderliegenden und einander gegenuberliegenden 
Stellen gefalit und abgestutzt wird. Die bessere 
Zuganglichkeit und die damit verbundene hohere 

35 Prozeligenauigkeit kommen auch einer hoheren Qualitat von 
Mafihaltigkeit der Werkstucke zugute. Letztendlich laiit 
sich auch eine Qualitatssicherung durch geometrisches 
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Abtasten des Werkstiicktragers mit gespanntem WerkstUck in 
einer separaten MeBposition und durch ein nachfolgendes 
Abtasten des Werkstucks nach Offnen des WerkstticktrSger 
beziehungsweise ein Abtasten des Werkstucktragers ohne 
5 WerkstOck erreichen. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben sich aus den 
UnteransprUchen . 



35 
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Die Erfindung ist in den Zeichnungen beispielsweise und 
schematisch dargestellt. Im einzelnen zeigen: 

5 Figur 1: einen Manipulator mit einem 

Werkstiicktrager, einem Werkstiick und einer 
Positioniereinrichtung in einer 
schematischen Seitenansicht und 

10 Figur 2: eine Draufsicht auf eine Anordnung gemaJi 

Figur 1 in Verbindung mit einer 
Bearbeitungsvorrichtung, insbesondere 
einem Arbeitsroboter . 

15 

Figur 1 zeigt schematisch eine Bearbeitungsstation (17)^ 
beispielsweise eine Bearbeitungszelle, die Bestandteil 
einer Anordnung von mehreren Stationen oder Zellen sein 
kann. In der Station oder Zelle (17) befindet sich 

20 mindestens ein Manipulator (2), der einen Werkstiicktrager 
(6) mit einem positionsgenau auf gespannten Werkstiick (8) 
halt, und fQhrt. Zudem beinhaltet die Station oder Zelle 
(17) eine Positioniereinrichtung (1), an der der 
Manipulator (2) den Werkstiicktrager (6) wahrend des 

25 Bearbeitungsvorganges absttitzt, Zudem konnen sich in der 
Station oder Zelle ein oder mehrere 

Bearbeitungsvorrichtungen (5), beispielsweise mehrachsige 
Arbeitsroboter, befinden, die das gehaltene und gefOhrte 
Werkstiick (8) in beliebig geeigneter Weise mit ein oder 
30 mehreren Werkzeugen (16) bearbeiten. 

Im gezeigten AusfQhrungsbeispiel ist der mehrachsige 
Manipulator (2) als Schwerlast-Positionierroboter mit 
sechs Oder mehr Achsen ausgebildet. Der Manipulator oder 
35 Positionierroboter (2) hat eine Hand (3) in einer 

angef lanschten Wechselvorrichtung (4), mittels derer er 
den WerkstQcktrager (6) lasbar halt, Der Werkstacktrager 
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(6) besitzt mindestens einen Anschlufi (7) zur Verbindung 
mit der Wechselvorrichtung (4) beziehungsweise dem 
Manipulator oder Positionierroboter (2) . Der Anschluli (7) 
ist vorzugsweise randseitig am WerkstOcktrager (6) 
5 angeordnet. Hierdurch wird der Werkstticktrager (6) vom 
Manipulator oder Positionierroboter (2) im wesentlichen 
fliegend gehalten und geftihrt. 

Die Positioniereinrichtung (1) besteht aus mindestens 
10 einer Aufnahmevorrichtung (9), an der der Manipulator (2) 
den. WerkstUcktrager (6) in ein oder mehreren Achsen (15) 
beweglich abstutzen kann. In Figur 1 sind beispielsweise 
zwei Aufnahmevorrichtungen (9) in unterschiedlichen 
Positionen und Ausrichtungen angeordnet. Ihre Zahl kann 
15 auch gr^Jier sein. Desgleichen kann auch ihre Ausrichtung 
variieren. 

Die einzelnen Aufnahmevorrichtungen (9) besitzen jeweils 
mindestens eine Zentrieraufnahme (11), die die ein- oder 
20 mehrachsig bewegliche Abstutzung ermoglicht- In der 

gezeigten Ausf uhrungsf orm sind die Zentrierauf nahmen (11) 
als Prisma oder als Konus ausgebildet. 

Die einzelnen Aufnahmevorrichtungen (9) besitzen ferner 
25 ein Gestell (10), an dem jeweils ein oder mehrere 

Zentrieraufnahmen (11) angeordnet sind. Die Gestelle (10) 
sind im gezeigten Ausfuhrungsbeispiel ortsfest und 
flurgebunden angeordnet. Sie konnen alternativ auch 
beweglich und insbesondere in ein oder mehreren 
30 translatorischen Achsen verfahrbar sein. Die 

Zentrieraufnahmen (11) sind vorzugsweise starr an den 
Gestellen (10) befestigt. Sie konnen aber auch ihrerseits 
in ein oder mehreren Achsen beweglich an den Gestellen 
(10) positioniert sein. 



35 
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Am Werkstucktrager (6) sind liber ein oder mehrere 
geeignete AnsStze (14) ein oder mehrere Abstutzelemente 
(13) angeordnet, die vorzugsweise als Spharen (13) oder 
Kugelteile ausgebildet sind. Sie wirken mit den 

5 Zentrieraufnahmen (11) zusammen und erlauben eine 

AbstUtzung mit ein- oder mehrachsiger Positionierbarkeit 
Oder Orientierbarkeit . Die Spharen (13) sind im gezeigten 
Ausfuhrungsbeispiel als Kugelkopfe ausgebildet, die grolier 
als eine Halbkugel sind. Alternativ konnen sie auch als 

10 Halbkugelabschnitte oder noch kleinere Kugelteilabschnitte 
ausgebildet sein. In einer weiteren Abwandlung kann es 
sich auch urn anders geartete ballige oder abgerundete 
Telle, z.B. auch um ovale Korper, handeln. Eine 
Mehrf achanordnung von SphSren (13) ermoglicht es, den 

15 Werkstiicktrager (6) in unterschiedlichen Lagen und an 

unterschiedlichen Aufnahmevorrichtungen (9) abzustiitzen. 

An den Zentrieraufnahmen (11) konnen ein oder mehrere 
Sensoren (12) angeordnet sein, die bei Kontakt zwischen 

20 der Sphare (13) und Zentrieraufnahme (11) die KrSfte 

und/oder Wege oder andere physikalische Werte aufnehmen. 
Die Sensoren (12) sind dazu in beliebig geeigneter Weise 
ausgebildet und an geeigneten Stellen angeordnet, z.B. 
innerhalb der Beruhrungszone der Zentrieraufnahme (11) 

25 Oder an der Verbindungsstelle zwischen Zentrieraufnahme 
(11) und Gestell (10) . 

Ober die Sensoren (12) kann z.B. die anstehende Kraft oder 
der Weg gemessen werden. Bei einer geeigneten 

30 Mehrf achanordnung von Sensoren (12) oder einen 

dreidimensionalen Kraft- oder Wegsensor laiit sich dabei 
feststellen, ob die Sphare (13) exakt in der 
Zentrieraufnahme (11) positioniert ist. Hierdurch kann 
auch die Andruckkraft und Positioniergenauigkeit des 

35 Manipulators (2) festgestellt und entsprechend 

nachgeregelt werden. Ist z.B, die anstehende axiale Kraft 
zu groli, bewegt sich der Manipulator (2) so weit zuriick, 
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bis die Krafte ausgeglichen sind beziehungsweise ihren 
Sollwert erreicht haben. Umgekehrt mu(i bei einer zu 
geringen Kraft der Manipulator (2) den WerkstOcktrager (6) 
nachfuhren und starker gegen die Zentrierauf nahme (11) 

5 pressen. Ober diese Kraf tmessung kann zudem festgestellt 
werden, ob der Manipulator (2) gegebenenf alls Uberlastet 
wird. Ferner lafit sich durch eine geeignete 
Sensoranordnung (12) feststellen, ob die Anpreiirichtung 
des Manipulators (2) korrekt ist. Ober die Sensoranordnung 

10 (12) kann zudem mit einer geeigneten Steuerung und einem 
geeigneten Programm der Tool-Center-Point (TCP) der 
Spharenposition im ProzelJ ein- oder mehrmalig ermittelt 
beziehungsweise korrigiert werden. 

15 Durch die mehrachsig beweglichen Auf nahmevorrichtungen (9) 
kann der Manipulator (2) den Werkstucktrager (6) in 
unterschiedlichen Lagen orientieren und gegeniiber der 
Bearbeitungsvorrichtung (5) in geeigneter Weise 
ausrichten. Hierbei kann auch eine grundlegende 

20 Umorientierung durch Wechsel der Auf nahmevorrichtung (9) 
geschehen. 

Die Anschliisse (7) und die Spharen (13) sind vorzugsweise 
an den Randern des Werkstucktragers (6) und an weit 

25 auseinanderliegenden Stellen angeordnet. In der 

Ausfuhrungsform von Figur 1 und 2 befinden sie sich 
vorzugsweise an einander gegenuberliegenden Stellen. 
Hierdurch ist das Werkstuck (8) fur die 
Bearbeitungsvorrichtung (5) und die Werkzeuge (16) frei 

30 zuganglich. Figur 2 zeigt dies. 

Beim BearbeitungsprozeS bewegt der Manipulator (2) den 
Werkstucktrager und das Werkstuck (8) in unterschiedliche 
applikationsabhangige und prozeligunstige Lagen und 
35 Orientierungen. Hierbei kann z.B. das Werkstack (8) beim 
Schweilien so gefiihrt werden, dali das SchweiBbad sich 
zumindest weitgehend in einer Wannenlage befindet. Zudem 
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konnen der Manipulator (2) und die Bearbeitungsvorrichtung 
(5) sich synchron bewegen, um die optimale ProzeBlage auch 
bei gekriimmten Bearbeitungsbahnen einzuhalten. HierfOr ist 
eine geeignete Zellen- bzw. Robotersteuerung (nicht 
5 dargestellt) vorhanden. 

Die BearbeitungsvorgSnge und die Bearbeitungsvorrichtungen 
(5) kOnnen in den verschiedenen Stationen Oder Zellen (17) 
von unterschiedlicher und beliebiger Art und Ausbildung 

10 sein. Beispielsweise handelt es sich um Schweili-, Klebe- 
Oder Beschichtungsprozesse. Zudem kann die 
Bearbeitungsvorrichtung (5) als mechanische Oder optische 
Melivorrichtung ausgebildet sein, die in einer MeBstation 
den Werkstiicktrager (5) mit dem gespannten Werkstiick (8) 

15 durch ein MeJJwerkzeug (16) abtastet. Zudem wird dann noch 
das Werkstiick (8) nach Offnen der Spannstellen des 
WerkstOcktragers (6) vermessen. In einem dritten Schritt 
kann dann noch der Werkstiicktrager (6) ohne Werkstiick (8) 
vermessen werden. Durch Vergleich der Meliergebnisse lassen 

20 sich Verzuge oder andere Geometrieanderungen feststellen 
und die Bearbeitungs- und ProzelJqualitat sowie die 
Bauteilqualitat uberwachen. 

Der Manipulator (2) kann Uber die Wechselvorrichtung (4) 
25 den Werkstiicktrager (6) auch zur nSchsten Station oder 
Zelle weiterreichen. Dort kuppelt ein entsprechender 
Manipulator an einem zweiten Anschluli (7) an, iibernimmt 
den Werkstiicktrager (6) und fQhrt ihn einem weiteren 
Bearbeitungsprozeli zu, wobei wiederum eine 
30 Positioniereinrichtung (1) zum Einsatz kommen kann. 

Abwandlungen der gezeigten Ausfiihrungsform sind in 
verschiedener Weise mbglich. Zum einen kann der 
Werkstiicktrager (6) entfallen. In diesem Fall hat das 
35 Werkstiick (8) selbst geeignete AnschlOsse (7) und Spharen 
(13) - Die Handhabung ist dann die gleiche wie beim 
Werkstacktrager (6). 
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In einer weiteren Variante kann die Aufnahmevorrichtung 
(9) mit dem Gestell (10) und der Zentrieraufnahme (11) 
anders ausgebildet sein. Beispielsweise kann eine einfache 

5 Rohraufnahme vorhanden sein, die lediglich eine 

Drehbewegung urn die Langsachse erlaubt. In diesem Fall 
wird die Sphare (13) durch einen Kegel oder einen 
Zylinderstif t ersetzt. In diesem Fall konnen der 
Werkstiicktrager (6) oder das Werkstuck (8) nur um eine 

10 Bewegungsachse (15) verdreht werden. Dariiber hinaus sind 
auch weitere Varianten der Ausbildung und 
Orientierungsmoglichkeiten moglich . 

Der Manipulator (2) ist in der gezeigten Ausfuhrungsf orm 
15 als Schwerlastroboter ausgebildet. Er kann auch in 
geeigneter anderer Weise aus ein oder mehreren 
Bewegungseinheiten bestehen. 



35 
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BEZUGSZEICHENLISTE 

1 Posit ioniereinrichtung 

2 Manipulator, Positionierroboter 
5 3 Hand 

4 Wechselvorrichtung 

5 Bearbeitungsvorrichtung, Arbeitsroboter 

6 Werkstucktrager 

7 Anschluli 
10 8 WerkstUck 

9 Aufnahmevorrichtung 

10 Gestell 

11 Zentrieraufnahme, Prisma, Konus 

12 Sensoranordnung 
15 13 Sphare, Kugelteil 

14 Ansatz 

15 Bewegungsachse 

16 Werkzeug 

17 Bearbeitungsstation, Zelle 

20 



25 



30 



35 
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PATENTANSPRUCHE 

1. ) Positioniervorrichtung fur Werkstucktrager Oder 

WerkstUcke, die von einem mehrachsigen Manipulator 
gehalten und gefiihrt werden, dadurch 
gekennzeichnet, dafi die 
Positioniervorrichtung (1) mindestens eine 
Aufnahmevorrichtung (9) aufweist, an der der 
Werkstucktrager (6) oder das Werkstuck (8) in ein 
Oder mehreren Achsen (15) beweglich abstutzbar und 
in unterschiedlichen Lagen orientierbar ist. 

2. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 

gekennzeichnet, dafi die 
Aufnahmevorrichtung (9) mindestens eine 
Zentrieraufnahme (11) aufweist • 

3. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, 

dadurch gekennzeichnet, dali die 
Zentrieraufnahme (11) als Prisma oder als Konus 
ausgebildet ist. 

4. ) Positioniervorrichtung nach Anspruch 1, 2 oder 3, 

dadurch gekennzeichnet, daft die 
Zentrieraufnahme (11) an einem ortsfesten oder 
beweglichen Gestell (10) angeordnet ist. 

5. ) Positioniervorrichtung nach einem der AnsprUche 1 

bis 4, dadurch gekennzeichnet, dali am 
Werkstucktrager (6) oder am Werkstuck (8) mindestens 
eine auf die Zentrieraufnahme (11) abgestimmte 
Sphare (13) angeordnet ist. 

6. ) Positioniervorrichtung nach einem der AnsprUche 1 

bis 5, dadurch gekennzeichnet^ daB der 
Werkstucktrager (6) oder das Werksttick (8) 
mindestens einen AnschluB (7) zur Verbindung mit dem 
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Manipulator (2) aufweist. 

7. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 

bis 6, dadurch gekennzeichnet, dali der 
5 Anschlufi (7) randseitig zur fliegenden Lagerung am 

Manipulator (2) angeordnet ist, 

8. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 

bis 1, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
10 Manipulator (2) eine Wechselvorrichtung (4) zur 

losbaren Verbindung mit dem Anschluli (7) aufweist. 

9. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 8, dadurch gekennzeichnet, daU die 
15 Auf nahmevorrichtung (9) mindestens eine 

Sensoranordnung (12) aufweist. 

10. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 

bis 9, dadurch gekennzeichnet, dali die 
20 Sensoranordnung (12) an der Zentrieraufnahme (11), 

insbesondere zwischen Zentrieraufnahme (11) und 
Gestell (10) angeordnet ist. 

11. ) Positioniervorrichtung nach einem der Anspruche 1 
25 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB 

die Sensoranordnung (12) ein oder mehrere kraft- 
und/oder wegmessende Sensoren aufweist. 



30 



35 



wo 00/71292 



PCT/EP00/044S2 




wo 00/71292 



PCT/EP00/044S2 




INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



tntet snal Application No 

PCT/EP 00/04452 



A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER , 

IPC 7 B23K37/047 B25J9/16 B23Q17/22 



AccoiTiing to tntemational Patent aassiflcatlon (IPC) or to bolh naBonal dassHteatlon and IPC 



B. HELOS SEARCHED 



K/BNmum documentation searched (dasstfication system followed by dassfficalton symbols) 

IPC 7 B23K B25J B23Q 



Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched 



Electronic data base consulted during the Intematf onal search (name of data base and, wlwre practical, eearch temis used) 

EPO-Internal 



a DOCUMEMTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category* Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to dabn Na 



us 4 892 457 A (BARTLEH DONALD S ET AL) 
9 January 1990 (1990-01-09) 
column 4, line 62 -column 5, line 53; 
figures 2,3,5 

US 5 391 852 A (WEAVER CHARLES D ET AL) 
21 February 1995 (1995-02-21) 
column 2. line 29 -column 3, line 5; 
figures 

WO 96 30170 A (ASEA BROUN BOVERI 
;BROGAARDH TORGNY (SE); SNELL JOHN ERIK 
(SE)) 3 October 1996 (1996-10-03) 
abstract; figure 3 

EP 0 753 379 A (BAYERISCHE MOTOREN UERKE 
AG) 15 January 1997 (1997-01-15) 

-/-- 



1-4 



1-4 



1.2.4. 
9-11 



m 



Further documents are listed in ttie oontinuation of box C. 



Patent family membeis are fisted In annex. 



* Special categories of cited documents : 

'A* dooxnent defining the general state of the ait which Is not 

considered to be of particular relevance 
"E' earlier document but published on or atterthe international 

filing date 

*L* document wHch may throw doubts on priority claim(8) or 
wtilch is cited to establish the publication date of another 
citation or otfier special reason (as specified) 

*0' document referring to an oral disclosure, use, e^diibltlQn or 
other means 

*P* document pubfished prior to (he intemationat filing date but 
later than (he priority date claimed 



*T' later documem publtstied after the international filing date 
or priority date and not in conflict with the appfication but 
cited to understand the prtnclple or theory underiyfng (he 
invention 

"X' documerrt of particular relevance; the claimed invention 
canrxit be considered novel or cannot be cortstdeied to 
Involve an inventive step when the document Is taken alone 

*Y* document of particular r^evance: the claimed invention 
cannot be cor^dered to involve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skiQed 
In the art 

*&* document member of tfie same patent famHy 



Date of the actual completion of the intomational search 



7 September 2000 



Dato of mailing of the International search report 



19/09/2000 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5B18 Patenttaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Tel. (+31-70) 340-2040. Jx. 31 651 epo nl. 
Fax: (+31-70) 340-3016 



Authorized officer 



Caubet, J-S 



Fomi PCTASASIO (sMond stwot) <July 1992) 



page 1 of 2 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



Intai jnal AppUcallon No 

PCT/EP 00/04452 



1 C.(Contlnuatlon) DOCUMENTS CONSfDERED TO BE RELEVANT 1 


1 Categofy* 


Citation of documont. wfth Indteallon.wher» appropriate, of the relevant passages 





EP 0 849 032 A (BAYERISCHE HOTOREN WERKE 
AG) 24 June 1998 (1998-06-24) 



Form PCTIIS*«10 (uuddnurton c« wcwHHiwt) (J><y IMB) 



page 2 of 2 



INTERNATIONAL. SEARCH REPORT 



Intan nal Application No 

PCT/EP 00/04452 



Patent document 




PuDucation 




Patent famfly 


Pubncanon 


cited in search report 




date 




roeinber(8) 


dote 


lie ilQOOilCT 


A 




NONE 




lie C0A1OCO 

US 9391ob^ 


A 

A 




US 


5329092 A 




WO 9O0OI/U 


A 




SE 


508176 C 


u/-oy-iyyo 












08-04-1999 








DE 


69601622 T 


11-11-1999 








EP 


0817705 A 










ES 


2132905 T 


1 <t_nO_1 QQQ 

10— uo-iyyy 








JP 


11502471 T 


02-03-1999 








SE 


9501124 A 


30-09-1996 


EP 0753379 


A 


15-01-1997 


DE 


19525701 A 


16-01-1997 








DE 


59602526 D 


02-09-1999 








ES 


2135816 T 


01-11-1999 


EP 0849032 


A 


24-06-1998 


DE 


19652465 A 


18-06-1998 



Form PCTASAaiO (potant tainly annaK) (July 1 992) 



